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基于ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ的ＭＥＭＳ陀螺输出信号消噪处理
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摘要：陀螺用于感知稳定平台相对于惯性空间的角速率，进而得到稳定平台在惯性空间的姿态，通过反馈稳定平台

伺服控制机构相应的控制量来实现对稳定平台的稳定控制。通过分析陀螺随机误差对稳定平台精度影响，提出了

一种新的陀螺随机漂移处理方法。首先针对机动跟踪领域的 Ｓｉｎｇｅｒ模型中人为设定机动频率 α的不合理性，对机

动频率 α进行在线估计，提出基于 ＭｏｄｉｆｉｅｄＳｉｎｇｅｒ（ＭＳ）模型直接对陀螺输出进行建模的方法；在此基础上建立基

于交互式多模型（ＩＭＭ）的改进卡尔曼滤波算法（ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ）对陀螺输出随机误差进行处理，并对交互式多模型

的改进卡尔曼滤波（ＩＫＦ）进行理论分析和推导；通过数值仿真分析和稳定平台中某型号陀螺试验验证和仿真计算

得出，静态滤波后均方根误差达到 ００２２７°／ｓ，证明了该方法对陀螺漂移处理的有效性与可行性；最后通过稳定平

台动静态稳定试验表明，ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波算法对提高稳定平台精度有效且实用。
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　　引言

稳定平台通过平台反方向的摇摆运动来克服运

动载体的姿态变化，在载体机动状态下建立稳定的

动态姿态基准，从而使系统相对于惯性空间保持方

位不变，因而在现代工程系统中得到了广泛的应用。

陀螺用于感知稳定平台相对于惯性空间的角速率，

进而得到稳定平台在惯性空间的姿态。而陀螺的随

机漂移对稳定平台的精度有很大的影响，因此必须

采用合理的滤波方法实现对陀螺随机漂移的抑制，

从而提高稳定平台的精度。

文献［１］分析了陀螺随机漂移针对高低频噪
声不同滤波方法的比较性能，表明前向线性滤波

适合于高带宽光电稳定平台系统的实时在线应

用；文献［２］提出了对漂移信号进行 ＡＲ建模的自
适应卡尔曼滤波算法对漂移信号进行处理，得到

了较好的效果，但是陀螺随机漂移存在非线性干

扰噪声，建模不太精确；文献［３－４］在 Ｓａｇｅ Ｈｕｓａ
算法基础上进行了改进，并取得了较好的滤波效

果；文献［５］中运用前向线性预测滤波对陀螺随机
漂移进行滤波处理，对中高频段的噪声进行了有

效的消除并有效保留了低频段的有用信号，效果

优于卡尔曼滤波器和低通滤波器；文献［６－８］采
用了无迹卡尔曼滤波（ＵＫＦ）对陀螺随机漂移进行
处理，消除了环境噪声和陀螺的非线性耦合等引

起的随机漂移项，同时也克服了时序处理方法中

模型参数的不稳定和不确定性问题；文献［９－１１］
介绍了一种基于小波滤波在陀螺漂移中的运用，

并取得了较好的效果；文献［１２－１３］运用机动领
域的 Ｓｉｎｇｅｒ模型对陀螺输出建模，并分别运用粒子
滤波和交互式卡尔曼滤波进行滤波得到了较好的

结果，但是前者粒子滤波存在计算复杂和退化的

缺点，后者方法存在人为设定机动频率的不合理

性和常规卡尔曼滤波滤波精度差的缺点。文

献［１４］指出使用 ＡＲ（１）模型结合卡尔曼滤波的
方法可以有效提高陀螺仪在静态和恒定角速率状

态下的精度，但在摇摆情况下，滤波效果会随着振

幅的增大而逐渐降低。机动领域中，机动模型的

主要研究方法是将目标机动看作是状态噪声方差

的加入
［１５－１６］

，其中 Ｓｉｎｇｅｒ模型是描述机动目标状
态较精确的模型。但是 Ｓｉｎｇｅｒ模型中都是人为设
定其机动时间常数的倒数 α为一经验定值，然而
实际中 α很难事先知道，并且有可能是时变的，当
机动目标的特性发生变化时，因为 α不能实时的
变化调整，必然会导致模型不匹配和引入模型不

匹配的误差。

本文在前人基础上，将机动跟踪模型引入到陀

螺滤波当中，针对机动跟踪领域的 Ｓｉｎｇｅｒ模型中人
为设定机动频率 α的不合理性，对机动频率 α进行
在线估计，提出一种基于 ＭｏｄｉｆｉｅｄＳｉｎｇｅｒ（ＭＳ）模型
直接对陀螺输出进行建模的方法；在此基础上，对常

规卡尔曼滤波器在滤波过程中容易发生滤波发散和

误差方差阵估计不准确导致的滤波精度不高等缺点

进行改进优化，建立基于交互式多模型（ＩＭＭ）的改
进卡尔曼滤波算法（ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ）对陀螺输出随机
误差进行处理；最后通过数值仿真分析和稳定平台

中某型号陀螺动静态试验验证算法的有效性和实用

性。

１　陀螺随机漂移对稳定平台精度的影响

在稳定平台控制回路中，陀螺信号的随机漂移

会通过控制回路影响控制量，对整个稳定平台伺服

系统的精度影响很大。稳定平台伺服控制回路如

图１所示。

图 １　稳定平台伺服控制结构框图

Ｆｉｇ．１　Ｓｅｒｖｏｃｏｎｔｒｏｌｓｔｒｕｃｔｕｒｅｏｆｓｔａｂｉｌｉｚｅｄｐｌａｔｆｏｒｍ
　
图１中，ＫＡＰＲ（ｓ）为位置跟踪控制器，ＫＡＳＲ（ｓ）为

速率稳定控制器，Ｇ（ｓ）为前向通道传递函数，θＩ为

输入角度，θ
·

Ｉ为输入角速度，θ
·

Ｏ 为输出角速度，θＯ
为输出角度，η为陀螺噪声。

不考虑跟踪回路的影响下，稳定平台速率回环

传递函数为

Ｇｖｃ（ｓ）＝
θ
·

Ｏ（ｓ）

θ
·

Ｉ（ｓ）
＝
ＫＡＳＲ（ｓ）Ｇ（ｓ）
１＋ＫＡＳＲ（ｓ）Ｇ（ｓ）

（１）

由此得到，稳定平台输出 θＯ对陀螺随机漂移 η
的传递函数为

Ｇｒ（ｓ）＝Ｇｖｃ（ｓ）
１
ｓ
＝
ＫＡＳＲ（ｓ）Ｇ（ｓ）
１＋ＫＡＳＲ（ｓ）Ｇ（ｓ）

１
ｓ
（２）

输出均方差为

ε２＝∫
＋∞

－∞
｜Ｇ（ｊω）｜２ｘ（ω）ｄω （３）

其中 ｘ（ω）＝σ
２

令 ｓ＝ｊω，不考虑跟踪控制回路的影响时，系统
在带限白噪声作用下，角度输出均方差为

ε２ｒ＝∫
ωｇ

－ωｇ

｜Ｇｒ（ｊω）｜
２ｘ（ω）ｄω （４）

陀螺随机噪声对系统角度输出的影响为
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ε２ｒ１＝∫
ωｇ

－ωｇ

｜Ｇｒ１（ｊω）｜
２ｘ（ω）ｄω＝

∫
ωｇ

－ωｇ

｜－Ｇｒ（ｊω）｜
２ｘ（ω）ｄω （５）

式中　ｘ（ω）———陀螺随机噪声的谱密度
ωｇ———陀螺的带宽

因此，不考虑跟踪回路时，有

ε２ｒ１＝ε
２
ｒ （６）

式（６）表明，陀螺随机噪声对平台稳定角度的
影响相当于在输入信号上叠加了一个带限白噪声。

同样分析可得，在跟踪控制回路的影响下，系统

在带限白噪声作用下，角度输出均方差为

ε２ｒｃ＝∫
ωｇ

－ωｇ

｜Ｇｒｃ（ｊω）｜
２ｘ（ω）ｄω （７）

陀螺随机噪声对系统角度输出的影响为

ε２ｒｃ１＝∫
ωｇ

－ωｇ

｜Ｇｒｃ１（ｊω）｜
２ｘ（ω）ｄω＝

∫
ωｇ

－ωｇ

－ １
ＫＡＰＲ（ｊω）

Ｇｒｃ（ｊω）
２

ｘ（ω）ｄω （８）

由式（７）、（８）可知，在跟踪回路的作用下，陀螺
随机漂移与指令信号之间存在一个 １／ＫＡＰＲ（ｓ）的衰
减关系。跟踪回路控制器 ＫＡＰＲ（ｓ）可以较好地补偿
陀螺中的低频分量，但对系统带宽范围内的较高频

率扰动信号无法抑制，扰动信号将直接影响稳定平

台系统的响应速度和精度，因此必须对陀螺随机漂

移进行消噪处理。

２　ＭｏｄｉｆｉｅｄＳｉｎｇｅｒ模型

在 Ｓｉｎｇｅｒ模型中，由经验可知其机动时间常数
的倒数 α可以表示为一非零均值白噪声［１７］

，即 α· 是
一零均值白噪声，对 α建模，即 α·（ｔ）＝ε（ｔ），其中
ε（ｔ）是零均值白噪声。将 α作为一个未知量加入
到目标状态向量中一起估计，根据 Ｓｉｎｇｅｒ模型［１７］

思

路，目标状态变量离散化的状态方程为

Ｘ（ｋ）＝Ｆ（ｋ，ｋ－１）Ｘ（ｋ－１）＋Γ（ｋ）Ｗ（ｋ）（９）

Ｆ＝

１ Ｔ ｑ（Ｔ） ０
０ １ ｒ（Ｔ） ０
０ ０ ｓ（Ｔ） ０













０ ０ ０ １

（１０）

其中 Ｘ（ｋ）＝［ｘ ｘ· ｘ·· α］Ｔ

Ｗ（ｋ）＝［０ ０ ｗ（ｔ） ε（ｔ）］Ｔ

Ｔ＝ｔｋ－ｔｋ－１
ｑ（Ｔ）＝（ｅ－α（ｋ）Ｔ－１＋α（ｋ）Ｔ）／α（ｋ）２

ｒ（Ｔ）＝（１－ｅ－α（ｋ）Ｔ）／α（ｋ）

ｓ（Ｔ）＝ｅ－α（ｋ）











 Ｔ

（１１）

式中　Ｔ———采样周期
Ｆ（ｋ，ｋ－１）———系统状态转移矩阵

ｘ、ｘ·、ｘ··、α———目标的位置、速度、加速度和机

动频率

Γ（ｋ）———噪声驱动阵
Ｘ（ｋ）———系统状态向量
Ｗ（ｋ）———系统噪声

量测方程为

Ｚ（ｋ）＝Ｈ（ｋ）Ｘ（ｋ）＋Ｖ（ｋ） （１２）
式中　Ｚ（ｋ）———系统观测向量

Ｈ（ｋ）———系统量测阵
Ｖ（ｋ）———观测噪声

由于在陀螺输出滤波过程中，观测值为陀螺的

角速率，故对陀螺角速率积分的结果———角度值进

行估计没有意义
［１２］
，因此可将四维量测方程和状态

转移方程简化为三维方程且量测方程为

Ｈ（ｋ）＝［１ ０ ０］ （１３）
状态转移矩阵简化为

Ｆ＝
１ ｒ（Ｔ） ０
０ ｓ（Ｔ） ０









０ ０ １

（１４）

系统噪声 Ｗ（ｋ）的方差阵为

Ｑ（ｋ）＝Ｅ｛Ｗ（ｋ）ＷＴ
（ｋ）｝＝

ｑ１１σ
２
ｗ ｑ１２σ

２
ｗ ０

ｑ２１σ
２
ｗ ｑ２２σ

２
ｗ ０

０ ０ Ｔσ２











ε

（１５）

其中

ｑ１１＝
１

２α（ｋ）３
（４ｅ－α（ｋ）Ｔ－ｅ－２α（ｋ）Ｔ＋２α（ｋ）Ｔ－３）

ｑ１２＝ｑ２１＝
１

２α（ｋ）２
（１－２ｅ－α（ｋ）Ｔ＋ｅ－２α（ｋ）Ｔ）

ｑ２２＝
１

２α（ｋ）
（１－ｅ－２α（ｋ）Ｔ











 ）

（１６）

３　ＩＭＭＩＫＦ算法

３１　改进卡尔曼滤波算法
由于常规卡尔曼滤波器在滤波过程中容易发生

滤波发散和误差方差阵估计不准确导致滤波精度不

高等缺点，本文对卡尔曼滤波进行改进，由式（１２），
首先构造误差方差阵

Δ（ｋ）＝槡２２
Ｚ（ｋ）ＺＴ（ｋ） （１７）

根据误差方差阵的估计值求取渐消因子λ（ｋ），即

Ｃ（ｋ）＝‖Ｔｒ（Δ（ｋ）－Ｈ（ｋ）Ｑ（ｋ－１）Ｈ（ｋ）－Ｒ（ｋ））‖
‖Ｔｒ（Ｈ（ｋ）Ｆ（ｋ）Ｐ（ｋ－１）ＦＴ（ｋ）ＨＴ（ｋ））‖

（１８）

４７３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１６年



λ（ｋ）＝
Ｃ（ｋ） （Ｃ（ｋ）＞１）
１ （Ｃ（ｋ）≤１{ ）

（１９）

式中，Ｑ（ｋ）＝Ｅ（Ｗｋ－１，Ｗｋ－１），Ｒ（ｋ）＝Ｅ（Ｖｋ－１，
Ｖｋ－１）。将渐消因子λ（ｋ）代入式（１９）得到 Ｐ（ｋ），将
状态估计误差方差阵进行加权计算，从而得到滤波

优化估计。

Ｐ（ｋ｜ｋ－１）＝λ（ｋ）Ｆ（ｋ）Ｐ（ｋ－１）ＦＴ（ｋ）＋
Γ（ｋ－１）Ｑ（ｋ－１）ΓΤ（ｋ－１） （２０）

３２　交互式多模型改进卡尔曼滤波算法
交互式多模型算法假定目标的运动状态可以用

两个或者多个运动模型描述，并为每个运动模型分

配一个相应的概率和滤波算法，根据当前采样时刻

的测量信息在不同的运动模型之间进行交互与更

新，可以很好地克服单模型不准确的问题，从而实现

对目标的跟踪
［１８］
。具体算法步骤为

［１９］
：

（１）输入交互
在无约束条件下，模型之间的转换按照一阶

Ｍａｒｋｏｖ链进行。交互计算后，滤波器 ｉ在 ｋ时刻的
输入状态和误差协方差初值分别为

Ｘｉ（ｋ－１）＝∑
Ｎ

ｊ＝１
Ｘｊ（ｋ－１）μｊｉ（ｋ－１） （２１）

Ｐｉ（ｋ－１）＝∑
Ｎ

ｊ＝１
μｊｉ（ｋ－１）［Ｐｊ（ｋ－１）＋（Ｘｊ（ｋ－１）－

Ｘｉ（ｋ－１））（Ｘｊ（ｋ－１）－Ｘｉ（ｋ－１））
Ｔ
］ （２２）

式中　Ｎ———模型总数
Ｘｊ、Ｐｊ———滤波器 ｊ的状态估计及协方差
μｊｉ———模型之间实际的转移概率

μｊｉ具体形式为

μｊｉ（ｋ－１）＝
１
Ｃｉ
πｊｉｕｊ（ｋ－１）

Ｃｉ＝∑
Ｎ

ｊ＝１
πｊｉｕｊ（ｋ－１

{
）

其中，πｊｉ为Ｍａｒｋｏｖ转移概率，０＜πｊｉ＜１，∑πｊｉ＝１。

（２）改进卡尔曼滤波计算
基于混合初始状态 Ｘｉ（ｋ－１）及协方差 Ｐｉ（ｋ－

１），应用改进卡尔曼滤波计算，得到 ｋ时刻模型 ｉ的
滤波结果 Ｘｉ、Ｐｉ。

Ｐｉ（ｋ｜ｋ－１）＝Ｆｉ（ｋ，ｋ－１）Ｘｉ（ｋ－１） （２３）
Ｐｉ（ｋ｜ｋ－１）＝

λ（ｋ）Ｆｉ（ｋ，ｋ－１）Ｐｉ（ｋ－１）Ｆｉ（ｋ，ｋ－１）
Ｔ＋

Γｉ（ｋ－１）Ｑｉ（ｋ－１）Γｉ（ｋ－１）
Ｔ

（２４）

Ｋｉ（ｋ）＝Ｐｉ（ｋ｜ｋ－１）Ｈｉ（ｋ）
Ｔ
·

［Ｈｉ（ｋ）Ｐｉ（ｋ｜ｋ－１）Ｈｉ（ｋ）
Ｔ＋Ｒｉ（ｋ）］

－１
（２５）

Ｘｉ（ｋ）＝Ｘｉ（ｋ｜ｋ－１）＋
Ｋｉ（ｋ）［Ｚｉ（ｋ）－Ｈｉ（ｋ）Ｘｉ（ｋ｜ｋ－１）］ （２６）
Ｐｉ（ｋ）＝［Ｉ－Ｋｉ（ｋ）Ｈｉ（ｋ）］Ｐｉ（ｋ｜ｋ－１） （２７）

式中　Φｉ———模型 ｉ的状态转移阵
Ｑｉ———系统噪声协方差　　Ｈｉ———量测阵
Ｒｉ———观测噪声协方差

（３）模型概率更新计算
若模型 ｉ在 ｋ时刻的滤波残差为零均值的高斯

白噪声，则模型的概率更新为

μｉ（ｋ）＝

２π｜Ｓｉ（ｋ）槡 ｜ (ｅｘｐ －１
２
（εｉ（ｋ））

ＴＳｉ（ｋ）εｉ（ｋ )） Ｃｉ
∑
Ｎ

ｉ＝１
２π｜Ｓｉ（ｋ）槡 ｜ (ｅｘｐ －１

２
（εｉ（ｋ））

ＴＳｉ（ｋ）εｉ（ｋ )） Ｃｉ
（２８）

式中　εｉ———模型 ｉ的滤波残差
Ｓｉ———残差的协方差阵

（４）状态与协方差的融合估计
最后通过对各模型滤波器的输出进行加权融

合，得到 ＩＭＭＩＫＦ最终的状态估计 Ｘ（ｋ）与协方差
Ｐ（ｋ）。

Ｘ（ｋ）＝∑
Ｎ

ｉ＝１
Ｘｉ（ｋ）μｉ（ｋ）

Ｐ（ｋ）＝∑
Ｎ

ｉ＝１
μｉ（ｋ）［Ｐｉ（ｋ）＋（Ｘｉ（ｋ）－

　　 　Ｘ（ｋ））（Ｘｉ（ｋ）－Ｘ（ｋ））
Ｔ













］

（２９）

４　数值仿真和试验分析

４１　静态验证
为了验证 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ方法的有效性与可行

性，进行静态试验。在静态试验中，将稳定平台放置

于水平地面，ＭＥＭＳ微机械硅微陀螺分别安置在稳
定平台俯仰轴和横滚轴两根敏感轴上，以俯仰轴为

例，此时直接采集 ＭＥＭＳ微机械硅微陀螺的输出信
号，即采集一组稳定平台俯仰轴中的某型号陀螺在

静态水平时的输出，取俯仰输出的 ３０００数据点进
行滤波处理，在使用 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波方法前，考
虑到陀螺仪的工作环境，主要针对静态和动态情况

建立系统的 ＭＳ模型集。静态情况下，根据陀螺实
际工作状态，机动频率为 α１且为极小值，假设 α１初

始值为 ０００１，最大正角加速度为 １５°／ｓ２；机动状
态时，机动频率 α２比静止时的机动频率 α１要大，取
初始值 α２＝１０α１，同时根据试验情况取机动状态下

的最大正角加速度为 ３００°／ｓ２。为了验证交互式多
模型的性能，设置模型判别阈值 α３（以实际需求精
度设置），当机动频率 α＜α３时判别为静态模型，
α≥α３判别为动态模型。其中 Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭ使用固
定的机动频率 α１和 α２，取 α３＝（α１＋α２）／２。使用
均值估计法对漂移原始数据进行补偿，初设两模型
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的初始概率为 μ１（０）＝μ２（０）＝０５。并比较基于常
规 ＡＲ时序建模的 ＫＦ方法、Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫ方法和
ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ方法的滤波效果，结果如图２～６。

图 ２　静态滤波前陀螺随机误差

Ｆｉｇ．２　Ｇｙｒｏｒａｎｄｏｍｅｒｒｏｒｓｂｅｆｏｒｅｓｔａｔｉｃｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 ３　ＫＦ滤波后陀螺误差

Ｆｉｇ．３　ＧｙｒｏｅｒｒｏｒｓａｆｔｅｒＫＦｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 ４　Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ滤波后陀螺误差

Ｆｉｇ．４　ＧｙｒｏｅｒｒｏｒｓａｆｔｅｒＳｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 ５　ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波后陀螺误差

Ｆｉｇ．５　ＧｙｒｏｅｒｒｏｒｓａｆｔｅｒＭＳ ＩＭＭＩＫＦｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 ６　静态试验模型概率曲线

Ｆｉｇ．６　Ｍｏｄｅｌｐｒｏｂａｂｉｌｉｔｉｅｓｏｆｓｔａｔｉｃｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ
　
静态分析：静态试验中，经过 ＫＦ滤波和 ＩＭＭＫＦ

滤波后的误差明显减小，且 ＩＭＭＫＦ的滤波曲线较
ＫＦ的滤波曲线光滑。由滤波前后的数据可以算出，
滤波前均方根误差为 ０１０７４°／ｓ，ＫＦ方法、Ｓｉｎｇｅｒ
ＩＭＭＫＦ方法和 ＭＳ ＩＭＭＫＦ方法分别为 ００６０８°／ｓ、
００４６２°／ｓ和００２２７°／ｓ，由于减少了人为设定机动
频率的人为误差影响，ＭＳ ＩＭＭＫＦ方法比Ｓｉｎｇｅｒ
ＩＭＭＫＦ方法滤波精度较高。由图 ６可看出，ＩＭＭＫＦ
滤波过程中，静态绝对占优，其稳定概率高达

０９７６，说明交互式多模型算法可以根据系统状态选
择合适的模型并赋予较高的模型概率，表明 ＩＭＭ方
法更能实现对陀螺动静状态的准确描述。

４２　动态验证
为继续验证 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ算法在机动状态下

实用性能，在开放式水靶道（１１０ｍ×２５ｍ×２５ｍ）
中进行了动态试验。动态试验中，将密封好的稳定

平台安置于浮筒平台上并浮在水中，通过人工造浪

方式制造一定的水浪扰动，从而对稳定平台造成激

励，此时开始采集数据，激励一定时间后停止人工造

浪作业，人工造浪频率大约 ２Ｈｚ，待水波平静后，继
续采集一段时间，此时关闭电源停止试验，将稳定平

台姿态数据保存整理。以５０Ｈｚ的采样频率采集一
组数据。仍以俯仰轴陀螺的输出为例进行分析，结

果如图７～１０。
动态分析：结合试验情况和图７可知，采样初期

机动状态较为剧烈，在第 ６２１０个采样点左右，逐渐
进入一种较平静的状态。从图 ８、９中可知，ＭＳ
ＩＭＭＩＫＦ滤波效果比 Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ较好，这是因
为对机动频率 α进行合理建模，减少了人为设定造
成的误差，从而提高了建模和滤波精度，为稳定平台

的稳定控制提供精确的姿态测量。从图 １０中可看
出，在前期剧烈的机动情形下，机动状态占优；在后

段较平静的状态下，静态占据了主导地位，但由于水

面不是绝对静止，故静态模型的概率并不如图 ６中
的那样高。
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图 ７　动态滤波前陀螺输出

Ｆｉｇ．７　Ｇｙｒｏｏｕｔｐｕｔｓｂｅｆｏｒｅｄｙｎａｍｉｃｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 ８　Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ滤波后陀螺输出

Ｆｉｇ．８　ＧｙｒｏｏｕｔｐｕｔｓａｆｔｅｒＳｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 ９　ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波后陀螺输出

Ｆｉｇ．９　ＧｙｒｏｏｕｔｐｕｔｓａｆｔｅｒＭＳ ＩＭＭＩＫＦｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
　

图 １０　动态试验模型概率曲线

Ｆｉｇ．１０　Ｍｏｄｅｌｐｒｏｂａｂｉｌｉｔｉｅｓｏｆｄｙｎａｍｉｃｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ
　

　　为了进一步验证算法的有效性和实用性，以某
型号多功能稳定平台为实际研究背景，进行稳定平

台动静态稳定试验。其中稳定平台负载 ｍ≈３０ｋｇ，
平台直径 ｄ＝４５０ｍｍ，调节轴（俯仰轴和横滚轴）轴
心与平台中心距离 ｌ＝２００ｍｍ，稳定平台频率 ｆ＝

１Ｈｚ，稳定平台调节范围：－２０°～２０°，电动缸推杆
量程 ｈ＝２００ｍｍ，并在稳定平台上进行试验验证。
其中，图１１为稳定平台系统。

图 １１　实验室高精度稳定平台系统

Ｆｉｇ．１１　Ｌａｂｏｒａｔｏｒｙｓｔａｂｉｌｉｚｅｄｐｌａｔｆｏｒｍｓｙｓｔｅｍ
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４３　静态稳定试验

首先进行稳定平台静态稳定试验，目的是考核

本文方法在提高稳定平台的控制精度上的性能。将

稳定平台系统放置于试验摇摆台上，稳定平台底座

与摇摆台机械固连，试验摇摆台底座调节角度范围

为 －２０°－２０°，首先从 －２０°开始，每 ５°为一个调节
单位，一直到 ２０°结束。其中伺服电动机转速设置
为７２０ｒ／ｍｉｎ，然后稳定平台进行调平工作。为了测
得更加精确的稳定平台姿态角，采用高精度的惯性

测姿传感器———ＧＰＳ卫信杰 ＩＮＳ１２００型传感器来
测量稳定平台的实时稳定姿态。分别采用无滤波和

ＫＦ模型滤波、Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ模型滤波、ＭＳ
ＩＭＭＩＫＦ模型滤波算法对陀螺输出信号进行滤波处
理并进行对比，伺服控制算法采用 ＰＩＤ算法，静态试
验结果如表１。

表 １　静态试验结果

Ｔａｂ．１　Ｒｅｓｕｌｔｏｆｓｔａｔｉｃｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ （°）

调节

角度

滤波前

误差

ＫＦ滤波

误差

Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ

滤波误差

ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ

滤波误差

－２０ ６７３ ５９８ ５１６ ４７５

－１５ ５２４ ４８６ ３６５ ３２４

－１０ ４０７ ３９５ ２８６ ２０７

－５ ２１６ １９７ １７４ １３２

５ ２３５ １８９ １４７ １２６

１０ ３８６ ３２３ ２９０ ２５４

１５ ５４８ ４６５ ３５９ ３７８

２０ ６３２ ５８９ ５１２ ４８１

　　在表１中，随着稳定平台调节角度增大，３种方
法滤波后稳定平台的稳定误差都会有一定程度的增

大，这是因为稳定平台机械调节轴间隙误差累积和

伺服电动机摩擦力矩干扰等外界干扰所致。通过误

差分析可以发现３种滤波算法中，ＫＦ滤波后稳定平
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台精度得到一定的提高，但是提高效果一般，个别最

大误差高达５９８°；经过 Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ滤波后，稳
定平台精度相比较于 ＫＦ滤波算法，稳定精度又得
到一定的提高，在 ±１０°调节范围内，基本误差控制
在３°之内；而经过 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ算法后，稳定平台
稳定误差最小，在 ±１０°调节范围内，稳定误差基本
控制在 ２５°左右。静态稳定试验表明，本文算法提
高了稳定平台的稳定精度，证明了该算法的有效性

和实用性。

４４　动态稳定试验
静态稳定试验后，为了进一步验证算法的实用性

能，进行稳定平台动态稳定试验。将稳定平台系统放

置于试验摇摆台上，通过人工摇摆，以频率约为 １Ｈｚ
和幅值１０°的干扰进行分析。分别采用无滤波、ＫＦ模
型滤波、Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ模型滤波和 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ模
型滤波算法对陀螺输出信号进行滤波处理并进行对

比，伺服控制算法采用 ＰＩＤ算法，稳定平台在１０°幅值
干扰条件下的稳定能力如图１２、１３所示。

当干扰幅值１０°时，在图 １２、１３结果中，稳定平
台的俯仰角和横滚角在滤波前误差最大，稳定平台

的稳定精度最差，个别最大误差高达 ５１７°。ＫＦ滤
波算法效果不明显，在摇摆情况下，滤波效果会随着

振幅的增大而逐渐降低，稳定平台的动态精度较差，

最大误差为 ４８６°。经过 Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ滤波后，
稳定平台的精度得到一定程度的提高，误差基本控

制在３°之内，稳定平台稳定精度比前两者要高。而
经过 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波算法后，稳定平台的稳定误
差除个别点外基本控制在 ２５°之内，相比于滤波
前，稳定平台的稳定精度提高了 １５°左右。由于稳
定平台系统负载惯性较大以及时滞原因，稳定平台

调节具有一定的滞后，在反向调节时出现一定的抖

动，所以曲线毛刺较多。由图１２、１３综合比较，可知
ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波算法对于提高稳定平台的精度效
果最好，其次是 Ｓｉｎｇｅｒ ＩＭＭＫＦ滤波算法，较差的是
ＫＦ滤波算法。稳定平台动态稳定试验结果表明，
ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波算法具有一定的有效性和实用
性。通过稳定平台动静态稳定试验分析可以发现，

ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ算法通过对陀螺随机漂移滤波处理，
在一定程度上提高了稳定平台的稳定精度。

图 １２　俯仰角变化曲线
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图 １３　横滚角变化曲线
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５　结论

（１）提出了一种基于 ＭｏｄｉｆｉｅｄＳｉｎｇｅｒ（ＭＳ）模型
的交互式多模型改进卡尔曼滤波（ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ）算
法，对陀螺的随机漂移进行消噪处理。通过对机动

频率 α在线估计，ＭＳ模型对陀螺随机漂移进行机
动建模，并改进卡尔曼滤波器，提高了滤波的精度，

同时克服了时序 ＡＲ建模在稳定平台实时控制中较
难实现的不足。

（２）提出的 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ滤波算法对陀螺动、
静两种状态下的随机漂移滤波，克服了单一模型和

常规卡尔曼滤波导致的滤波效果较低的缺点。

（３）通过稳定平台中某型号陀螺进行动静态试
验和稳定平台动静态稳定试验验证了本算法的有效

性和可行性，结果表明提出的方法有较好的滤波性

能，为稳定平台姿态进行精确测量和稳定控制提供

了基础，具有一定的工程应用价值。

参 考 文 献

１　朱华征，周晓尧，张文博，等．光电稳定平台中陀螺随机漂移的处理方法［Ｊ］．中国惯性技术学报，２００９，１７（２）：２２５－２３０．
ＺＨＵＨｕａｚｈｅｎｇ，ＺＨＯＵＸｉａｏｙａｏ，ＺＨＡＮＧＷｅｎｂｏ，ｅｔａｌ．Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆｇｙｒｏｄｒｉｆｔｆｏｒｏｐｔｏｅｌｅｃｔｔｒｏｎｉｃｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎｐｌａｔｆｏｒｍ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｈｉｎｅｓｅＩｎｅｒｔｉａｌＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００９，１７（２）：２２５－２３０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　吉训生，王寿荣．硅微陀螺信号的自适应 ＵＫＦ滤波处理［Ｊ］．高技术通讯，２０１０，２０（６）：６２３－６２７．
ＪＩＸｕｎｓｈｅｎｇ，ＷＡＮＧＳｈｏｕｒｏｎｇ．ＡｎａｄａｐｔｉｖｅＵＫＦａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒｓｉｌｉｃｏｎｍｉｃｒｏｍａｃｈｉｎｅｄｇｙｒｏｓｃｏｐｅｓ［Ｊ］．ＨｉｇｈＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＬｅｔｔｅｒｓ，
２０１０，２０（６）：６２３－６２７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８７３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１６年



３　李杨，胡柏青，覃方君，等．光纤陀螺信号的解耦自适应 Ｋａｌｍａｎ滤波降噪方法［Ｊ］．中国惯性技术学报，２０１４，２２（２）：２６０－２６４．
ＬＩＹａｎｇ，ＨＵＢａｉｑｉｎｇ，ＱＩＮＦａｎｇｊｕｎ，ｅｔａｌ．ＤｅｎｏｉｓｉｎｇｍｅｔｈｏｄｏｆｄｅｃｏｕｐｌｉｎｇａｄａｐｔｉｖｅＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｆｏｒＦＯＧｓｉｇｎａｌ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＣｈｉｎｅｓｅＩｎｅｒｔｉａｌＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１４，２２（２）：２６０－２６４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

４　魏伟，秦永元，张晓冬，等．对 Ｓａｇｅ Ｈｕｓａ算法的改进［Ｊ］．中国惯性技术学报，２０１２，２０（６）：６７８－６８６．
ＷＥＩＷｅｉ，ＱＩＮＹｏｎｇｙｕａｎ，ＺＨＡＮＧＸｉａｏｄｏｎｇ，ｅｔａｌ．ＡｍｅｌｉｏｒａｔｉｏｎｏｆｔｈｅＳａｇｅ Ｈｕｓａａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｈｉｎｅｓｅＩｎｅｒｔｉａｌ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１２，２０（６）：６７８－６８６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　陈熙源，许常燕．基于前向线性预测算法的光纤陀螺零偏的神经网络建模［Ｊ］．中国惯性技术学报，２００７，１５（３）：３３４－３３７．
ＣＨＥＮＸｉｙｕａｎ，ＸＵＣｈａｎｇｙａｎ．ＮｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｍｏｄｅｌｉｎｇｆｏｒＦＯＧｚｅｒｏｐｏｉｎｔｄｒｉｆｔｂａｓｅｄｏｎｆｏｒｗａｒｄｌｉｎｅａｒｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｈｉｎｅｓｅＩｎｅｒｔｉａｌＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００７，１５（３）：３３４－３３７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６　ＳＨＩＮＥＨ，ＥＬＳＨＥＩＭＹＮ．ＡｎｕｎｓｃｅｎｔｅｄＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｆｏｒｉｎｍｏｔｉｏｎａｌｉｇｎｍｅｎｔｏｆｌｏｗｃｏｓｔＩＭＵｓ［Ｃ］∥ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＰｏｓｉｔｉｏｎ
ＬｏｃａｔｉｏｎａｎｄＮａｖｉｇａｔｉｏｎＳｙｍｐｏｓｉｕｍ，２００４：２７３－２７９．

７　潘泉，杨峰，叶亮，等．一类非线性滤波器———ＵＫＦ综述［Ｊ］．控制与决策，２００５，２０（５）：４８１－４９０．
ＰＡＮＱｕａｎ，ＹＡＮＧＦｅｎｇ，ＹＥＬｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｓｕｒｅｙｏｆａｋｉｎｄｏｆｎｏｎｌｉｎｅａｒｆｉｌｔｅｒｓ—ＵＫＦ［Ｊ］．ＣｏｎｔｒｏｌａｎｄＤｅｃｉｓｉｏｎ，２００５，２０（５）：
４８１－４９０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　刘旭，张其善，杨东凯．一种用于 ＧＰＳ／ＤＲ组合定位的非线性滤波算法［Ｊ］．北京航空航天大学学报，２００７，３３（３）：１８４－１８７．
ＬＩＵＸｕ，ＺＨＡＮＧＱｉｓｈａｎ，ＹＡＮＧＤｏｎｇｋａｉ．ＮｏｎｌｉｎｅａｒｆｉｌｔｅｒａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒＧＰＳ／ＤＲｉｎｔｅｇｒａｔｅｄｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａＩｏｆＢｅｉｊｉｎｇ
ＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃｓａｎｄＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓ，２００７，３３（３）：１８４－１８７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　柯熙政，任亚飞．多尺度多传感器融合算法在微机电陀螺数据处理中的应用［Ｊ］．兵工学报，２００９，３０（７）：９９４－９９８．
ＫＥＸｉｚｈｅｎｇ，ＲＥＮＹａｆｅｉ．ＴｈｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｍｕｌｔｉｓｃａｌｅｓｅｎｓｏｒｆｕｓｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｔｏＭＥＭＳｇｙｒｏｓｃｏｐｅｄａｔａｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ［Ｊ］．Ａｃｔａ
Ａｒｍａｍｅｎｔａｒｉｉ，２００９，３０（７）：９９４－９９８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　黄凤荣，高峰，付中泽，等．基于小波滤波的激光陀螺 ＳＩＮＳ晃动基座初始对准［Ｊ］．中国惯性技术学报，２０１４，２２（２）：１５７－１６０．
ＨＵＡＮＧＦｅｎｇｒｏｎｇ，ＧＡＯＦｅｎｇ，ＦＵＺｈｏｎｇｚｅ，ｅｔａｌ．ＷａｖｅｌｅｔｕｓｅｄｉｎｉｎｉｔｉａｌａｌｉｇｎｍｅｎｔｏｆＳＩＮＳｏｎａｒｏｃｋｉｎｇｂａｓｅ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＣｈｉｎｅｓｅＩｎｅｒｔｉａｌＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１４，２２（２）：１５７－１６０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　ＬＬＹＡＳＭ，ＹＡＮＧＹｕｎｃｈｕｎ，ＺＨＡＮＧＲｅｎ．ＳＩＮＳｉｎｉｔｉａｌａｌｉｇｎｍｅｎｔｕｓｉｎｇｗａｖｅｌｅｔｄｅｎｏｉｓｉｎｇｍｅｔｈｏｄｆｏｒａｉｒｃｒａｆｔｎａｖｉｇａｔｉｏｎ［Ｃ］∥
Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅ１０ｔｈＷｏｒｌｄＣｏｎｇｒｅｓｓｉｏｎｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＣｏｎｔｒｏｌａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，２０１２：３９２１－３９２６．

１２　崔铭．粒子滤波在 ＭＥＭＳ陀螺仪初始对准中的应用［Ｊ］．传感技术学报，２０１１，２４（９）：１２７５－１２７８．
ＣＵＩＭｉｎｇ．Ｔｈｅｕｓａｇｅｏｆｐａｒｔｉｃｌｅｆｉｌｔｅｒｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｉｎｉｎｉｔｉａｌａｌｉｇｎｍｅｎｔｏｆＭＥＭＳｇｙｒｏ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｅｎｓｏｒｓａｎｄ
Ａｃｔｕａｔｏｒｓ，２０１１，２４（９）：１２７５－１２７８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　ＷＡＮＧＭｅｎｇ，ＷＡＮＧＸｉａｏｆｅｎｇ，ＺＨＡＮＧＨｅ，ｅｔａｌ．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｉｎｔｅｒａｃｔｉｎｇｍｕｌｔｉｐｌｅｍｏｄｅｌｉｎｇｙｒｏｓｉｇｎａｌｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ［Ｊ］．Ｈｉｇｈ
ＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＬｅｔｔｅｒｓ，２０１４，２０（４）：４３６－４４１．

１４　钱华明，夏全喜，阙兴涛，等．基于 Ｋａｌｍａｎ滤波的 ＭＥＭＳ陀螺仪滤波方法［Ｊ］．哈尔滨工程大学学报，２０１０，３１（９）：１２１７－
１２２１．
ＱＩＡＮＨｕａｍｉｎｇ，ＸＩＡＱｕａｎｘｉ，ＱＵＥＸｉｎｇｔａｏ，ｅｔａｌ．ＴｈｅＭＥＭＳｇｙｒｏｆｉｌｔｅｒｉｎｇｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄＫａｌｍａｎ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＨａｒｂｉｎ
ＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１０，３１（９）：１２１７－１２２１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　ＬＩＸＲ，ＪＩＬＫＯＶＶＰ．ＳｕｒｖｅｙｏｆｍａｎｅｕｖｅｒｉｎｇｔａｒｇｅｔｔｒａｃｋｉｎｇｐａｒｔⅠ：ｄｙｎａｍｉｃｍｏｄｅｌｓ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＡｅｒｏｓｐａｃｅａｎｄ
ＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃＳｙｓｔｅｍ，２００３，３９（４）：１３４－１３６．

１６　ＱＩＡＯＸＤ，ＷＡＮＧＢＳ．Ａｍｏｔｉｏｎｍｏｄｅｌｆｏｒｔｒａｃｋｉｎｇｈｉｇｈｌｙｍａｎｅｕｖｅｒｉｎｇｔａｒｇｅｔｓ［Ｃ］∥ＩＥＥＥＮａｔｉｏｎａｌＲａｄａｒＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ
Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ，２００２：４９３－４９９．

１７　周宏仁，敬忠良，王培德．机动目标跟踪［Ｍ］．北京：国防工业出版社，１９９１：１０９－１５３．
１８　ＢＯＥＲＳＹ，ＤＲＩＥＳＳＥＮＪＮ．Ｉｎｔｅｒａｃｔｉｎｇｍｕｌｔｉｐｌｅｍｏｄｅｌｐａｒｔｉｃｌｅｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．ＩＥＥＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＲａｄａｒ，ＳｏｎａｒａｎｄＮａｖｉｇａｔｉｏｎ，

２００３，１５０（５）：３３４－３４９．
１９　陆建山，王昌明，宋高顺，等．基于卡尔曼滤波的交互式多模型 ＧＰＳ定位方法研究［Ｊ］．兵工学报，２０１１，３２（６）：７７０－７７４．

ＬＵＪｉａｎｓｈａｎ，ＷＡＮＧＣｈａｎｇｍｉｎｇ，ＳＯＮＧＧａｏｓｈｕｎ，ｅｔａｌ．ＩｎｔｅｒａｃｔｉｎｇｍｕｌｔｉｐｌｅｍｏｄｅｌｂａｓｅｄｏｎＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒａｐｐｌｉｅｄｉｎＧＰＳｐｏｉｎｔ
ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ［Ｊ］．ＡｃｔａＡｒｍａｍｅｎｔａｒｉｉ，２０１１，３２（６）：７７０－７７４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９７３第 ５期　　　　　　　　　　　　孟红波 等：基于 ＭＳ ＩＭＭＩＫＦ的 ＭＥＭＳ陀螺输出信号消噪处理




